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By kind information of the below cited authors of the present errata, the following two
errors have been found:
In Section 4, end of first paragraph, the correct external load compatible with the
results reported in the case study is   N instead of 
N.
In Section 4.2, the correct expression for the angle   is 
instead of  .
The authors of the original paper thank the commentators for their detailed analysis and
for kindly conveying this information both to them and to the readers of this journal.
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